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Vision based system are widely used in the field of Intelligent Transportation 
System (ITS) to extract a large amount of information to analyze traffic scenes. 
Previously, this burdensome task was performed by human operator in traffic 
monitoring centre. Nevertheless, the increasing number of vehicles on the road as 
well as significant increase on cameras dictated the need for traffic surveillance 
systems. The research undertaken in this thesis is mainly concentrated on developing 
a multiple vehicle detection and segmentation focusing on monitoring through 
Closed Circuit Television (CCTV) video. The proposed system is able to 
automatically segment vehicle extracted from heavy traffic scene. In this work, 
optical flow estimation alongside with blob analysis technique is proposed in order to 
detect the moving vehicle. Since there is no reference background on the image, 
optical flow technique is used to distinguish between background from video scene 
with moving vehicle. Prior to segmentation, blob analysis technique will compute the 
area of interest region corresponding to moving vehicle which will be used to create 
bounding box on that particular vehicle. Experimental validation on the proposed 












Sistem berasaskan penglihaatan digunakan secara meluas di dalam Sistem 
Pengangkutan Pintar (ITS) untuk mengekstrak maklumat untuk menganalisa keadaan 
sesuatu trafik . Sebelum ini, tenaga kerja manusia digunakan untuk mengestrak 
semua maklumat ini  Walaubagaimanapun disebabkan penambahan bilangan 
kenderaan di jalan raya serta wujudnya kamera video yang canggih menyebabkan 
ITS menjadi suatu keperluan pada masa kini. Oleh yang demikian kajian tesis ini 
adalah untuk meghasilkan satu sistem yang dapat mengesan serta melakukan proses 
segmentasi terhadap sesuatu kenderaan ketika bergerak di jalan raya yang di ambil 
melalui isyarat Kamera Litar Tertutup (CCTV). Sistem yang di perkenalkan mampu 
melakukan proses segmentasi ke atas kenderaan secara automatik yang di analisis 
melalui CCTV tersebut. Dalam kajian ini, teknik anggaran optik bergerak bersama-
sama dengan analisis tompokan diperkenalkan untuk mengesan dan segmentasi 
kenderaan tersebut.  Disebabkan tiada rujukan latar belakang  terhadap video yang 
hendak di analisis, teknik anggaran optik bergerak sesuai di gunakan untuk 
membezakan antara latar belakang video dengan kenderaan yang bergerak kerana 
teknik ini sangat peka terhadap sesuatu pergerakan. Sebelum analisis segmentasi 
dilaksanakan, analisis tompokan akan mengira kawasan yang di kehendaki merujuk 
kepada kenderaan bergerak itu yang akhirnya akan menghasilkan kotak di sekeliling 
kenderaan itu. Algoritma yang dibangunkan diuji dengan pelbagai senario lalu lintas 
untuk pengesahan. 
  
